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操舵比 =  = 
１
荷重比
 =                 (2) 
 
旋回中心回りの慣性モーメントが最小となるとき操舵比の逆比はディプロドクスモデルで前肢対後肢が 10
対 90，アジアゾウモデルでは 60 対 40 となる．このことから，大型四足生物は荷重比から前後肢が担う操舵
比を決めることで慣性モーメントを最小化し，より容易に旋回しているものと考えられる． 
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